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Abstract of FR 2772865 (A1) 

The detection monitors instantaneous road 
conditions by measuring a parameter that can 
indicate presence or absence of slippery road 
conditions. This information is recorded to record the 
change in conditions over time, and a value 
produced from this which is compared to a threshold 
value. The result of the comparison decides whether 
or not the current conditions indicate a slippery 
surface. 
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PROCEDE DE DETECTION DES SOLS GLISSANTS ET DU BLOCAGE DES ROUES DE VEHICULE, 
TRANSMISSION AUTOMATIQUE METTANT EN OEUVRE LE PROCEDE ET VEHICULE DOTE D'UNE TELLE 
TRANSMISSION. 



(57) L'invention concerne un precede de detection des 
sols glissants, destine a etre mis en oeuvre dans un vehicu- 
le a transmission automatique, caracterise en ce qu'il com- 
porte des etapes consistant a: 

- detecter les conditions de roulage instantanees, a 
I'aide d'au moins un parametre representatif de I'existence 
ou non d'un sol glissant; 

- a partir de cette detection, generer par comptage une 
valeur representative de revolution des conditions de roula- 
ge en fonction du temps; 

- comparer ladite valeur a des conditions de reference; 

- en fonction du resultat de ladite comparaison, decider 
si les conditions de roulage instantanees correspondent ou 
non a un sol glissant. 
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"Procede de detection des sols glissants et du 
blocage des roues de vehicule, transmission automatique 
mettant en oeuvre le procede et vehicule dote d'une telle 

transmission" 

5 L'invention concerne les transmissions automatiques de 

vehicules terrestres equipes de boites a rapports etages ou 
continus. Elle concerne plus precisement un procede de 
detection des sols glissants sur lesquels les roues motrices 
d'un vehicule ont tendance soit a patiner, soit a se bloquer. 

io On connaTt deja dans I'etat de la technique, une 

pluralite de procedes de gestion de transmissions 
automatiques, plus ou moins aptes a prendre en compte des 
conditions de roulage particulieres. 

Ainsi, dans le document FR 83 07277 est decrit un 

15 procede de gestion destine a supprimer le passage intempestif 
d'un rapport N-1 a un rapport superieur N, en phase de releve 
du pied du conducteur. Cependant, ce document n'aborde pas 
les problemes lies au patinage ou au blocage des roues 
motrices. 

20 Un autre document anterieur, EP-A-0.63.742, decrit le 

pilotage d'une transmission automatique a I'aide de grandeurs 
liees a la charge du vehicule, au style de conduite plus ou 
moins sportif du conducteur, et a I'opportunite d'un 
changement de rapport. Ces grandeurs sont obtenues par 

25 logique floue, en fonction d'une pluralite de parametres 
d'entree, dont les conditions de patinage des roues motrices. 
Cependant, la facon dont les conditions de patinage ou de 
blocage des roues sont prises en compte, de meme que la 
detection de I'existence d'un sol glissant, ne sont pas decrites. 

30 En outre, dans la plupart des methodes connues de 

gestion des changements de rapports (continus ou discrets) en 
mode automatique, le conducteur a la possibility de 
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selectionner manuellement, a I'aide d'un interrupteur, un mode 
de conduite particulier adapte aux sols glissants, et 
generalement appele le mode « hiver » ou « neige ». 

Un but de I'invention est d'assister le conducteur dans 
5 les situations particulieres mentionnees precedemment, de 
facon a garantir une securite optimale et le meilleur contort de 
conduite possible. 

A cet effet, le procede selon I'invention est caracterise 
en ce qu'il comporte des etapes consistant a: 
io - detecter les conditions de roulage instantanees, a 

I'aide d'au moins un parametre representatif de I'existence ou 
non d'un sol glissant; 

- a partir de cette detection, generer par comptage une 
valeur representative de 1'evolution des conditions de roulage 

15 en fonction du temps; 

- comparer ladite valeur a des conditions de reference; 

- en fonction du resultat de ladite comparaison, decider 
si les conditions de roulage instantanees correspondent ou 
non a un sol glissant. 

20 Selon d'autres caracteristiques du procede: 

- pour detecter les conditions de roulage instantanees, 
les parametres utilises sont d'une part des informations de 
detection du blocage des roues motrices, et d'autre part des 
informations de detection de I'emballement des roues motrices 

25 du vehicule. 

- pour generer par comptage une valeur representative 
de 1'evolution des conditions de roulage en fonction du temps, 
on decremente une valeur courante d'un premier pas(Ax_AB) a 
chaque detection du blocage des roues motrices, on 

30 decremente ladite valeur courante d'un second pas (Ax_AE) a 
chaque detection de I'emballement des roues motrices, et on 
incremente ladite valeur courante d'un troisieme pas 
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(Ax_sortie) en I'absence de blocage ou d'emballement des 
roues. 

- lesdites conditions de reference auxquelles on 
compare la valeur representative de 1'evolution des conditions 

5 de roulage sont constitutes par un seuil inferieur (S1) et a un 
seuil superieur (S2), et I'on decide que le sol est glissant 
lorsque ladite valeur devient superieure au seuil inferieur (S1), 
et Ton decide que le sol n'est pas glissant lorsque ladite valeur 
devient inferieure au seuil superieur (S1). 

io - avantageusement, le seuil inferieur (S1) et le seuil 

superieur (S2) sont variables dans le temps, et sont fixes en 
fonction du style de conduite du conducteur. 

- de preference, le pas decrementation (Ax_sortie) est 
fixe en fonction du style de conduite du conducteur. 

15 [.'invention prevoit, lorsqu'un sol glissant est detecte, 

d'effectuer au moins Tune des actions suivantes: 

- basculer la transmission automatique dans un mode 
de fonctionnement de securite, assurant la motricite du 
vehicule, notamment le mode dit « neige »; 

20 - activer a regard du conducteur un temoin representatif 

du mode de securite retenu; 

- supprimer la fonction de retrogradage anticipe lors des 
freinages, de facon a ne pas retrograder en cas de blocage 
des roues. 

25 Afin d'obtenir le resultat escompte, I'invention repose 

done en premier lieu sur un principe de detection du sol 
glissant, base essentiellement sur I'analyse du gradient d'un 
parametre representatif de la vitesse des roues motrices. Cette 
analyse permet d'activer automatiquement un mode specifique 

30 de gestion des rapports de la transmission, adapte a la faible 
adherence, ce qui assure d'une part une securite accrue pour 
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le conducteur, et d'autre part un contort de conduite optimise 
par rapport aux conditions specifiques de roulage. 

Le basculement automatique en mode « neige » permet 
au conducteur d'obtenir une gestion optimisee des rapports de 
5 la transmission automatique, pour les conditions de roulage 
rencontrees sur sol glissant. 

Ceci permet par exemple, lors des demarrages avec 
patinage, d'etre sur un rapport de transmission qui assure de 
la motricite au vehicule, et qui lors des blocages de roues, 
10 permet de ne pas engager des rapports faibles a grande 
Vitesse, ce qui serait contre-indique du point de vue de la 
securite. 

En outre, afin de detecter une condition de blocage des 
roues motrices, on analyse, lors des freinages, la derivee 
15 d'une grandeur caracteristique de la rotation des roues 
motrices, et on detecte un blocage de roues si le frein est actif 
et si ladite derivee est negative et inferieure a un seuil (Sb) 
representatif du blocage. 

Par ailleurs, pour detecter la fin d'une condition de 
20 blocage, le procede selon I'invention comporte les etapes 
suivantes: 

- (C1): tester si le frein est relache et si la vitesse du 
vehicule est inferieure a un premier seuil (Svv1), et dans 
I'affirmative, lancer une premiere temporisation (T1); 

25 - (C2): tester si la vitesse du vehicule est superieure a 

un second seuil (Svv2), ou si le rapport de transmission 
selectionne est superieur ou egal au rapport courant, et dans 
I'affirmative, lancer une seconde temporisation (T2); 

- (C3): tester si Tune desdites temporisations (T1.T2) 
30 est ecoulee, si la transmission automatique est en position P, 

R, ou N, ou si le « kick-down » est active, 
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- et si I'une de ces conditions (C1,C2,C3) est realisee, 
detecter la fin d'une condition de blocage des roues motrices. 

L'invention concerne egalement une transmission 
automatique mettant en oeuvre les procedes ci-dessus de 
5 controle, ainsi qu'un vehicule automobile a boite de vitesse 
automatique a rapports etages, pourvu d'une telle transmission 
automatique. 

L'invention sera mieux comprise et d'autres avantages 
de l'invention apparaTtront a la lecture de la description 
10 suivante faite a titre d'exemple non limitatif et aux dessins 
annexes, dans lesquels : 

- la figure 1 represente un schema de principe des 
etapes du procede de detection de route glissante selon 
l'invention, ainsi que les parametres d'entree et de sortie 

15 utilises par le procede ; 

- la figure 2 represente le principe de reconnaissance 
de I'etat de la route glissante, par gestion d'un compteur de 
reconnaissance qui est decremente ou increments selon les 
circonstances de roulage ; 

20 - la figure 3 represente le principe de detection de I'etat 

de la route glissante, en fonction de I'etat du compteur de 
reconnaissance du sol glissant par rapport a des seuils 
predetermines ; 

- la figure 4 represente dans un graphe de Tangle 
25 d'ouverture du papillon des gaz en fonction de la vitesse du 

vehicule, un cycle caracteristique du probleme de retrogradage 
des rapports lors des blocages des roues, inherent au principe 
meme de gestion des rapports des transmissions 
automatiques. 

30 On se refere a la figure 1. On a represente le procede 

de detection de sols glissants sous la forme de deux blocs 
fonctionnels interconnects, representant les principales 
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stapes du procede de detection. Chaque bloc fonctionnel 
recoit des entrees et genere une sortie qui est adressee au 
bloc suivant, la sortie du dernier bloc representant 
rinformation recherchee, a savoir le caractere glissant ou non 

5 de la route. 

Un premier bloc fonctionnel 1 correspond a une 
premiere etape du procede de detection de sol glissant, qui 
consiste a generer une valeur d'un compteur, dont revolution 
et I'etat instantane quantifient la nature plus ou moins 

10 glissante du sol, tel que cela sera explique plus en detail plus 
loin. 

Pour construire la valeur de sortie en 2 du compteur de 
reconnaissance de la route glissante, on utilise en entree 3 du 
bloc fonctionnel 1 une information de detection de blocage des 

15 roues motrices, disponible par ailleurs, et en entree 4 du bloc 
fonctionnel 1, une information de detection de I'emballement 
des roues motrices du vehicule, egalement disponible par 
ailleurs, de facon connue, par exemple au niveau d'un 
dispositif de detection et de regulation du patinage (ASR). 

20 En variante, il est possible d'utiliser en 5, a la place de 

rinformation de detection du blocage des roues, une 
information d'« ABS actif » (si I'option ABS dite d'antiblocage 
des roues est presente sur le vehicule), et d'autre part en 6, a 
la place de rinformation de detection de I'emballement des 

25 roues, une information d'« ASR actif » (si I'option ASR, dite 
d'antipatinage des roues, est presente sur le vehicule). 

Ensuite, dans une seconde etape du procede de 
detection des sols glissants, un second bloc fonctionnel 7 
determine, en fonction de la valeur en sortie 2 du compteur de 

30 reconnaissance du sol glissant, si la route est glissante ou 
non, compte tenu de parametres externes (8,9) fournis au bloc 
fonctionnel 7. A cet effet, pour determiner si la route est 
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glissante ou non, on procede par comparaison de la valeur 
instantanee du compteur (en 2), avec des seuils S1, S2 
predetermines, comme cela sera explique en relation avec la 
figure 3. 

5 Lorsque le resultat de cette comparaison indique que la 

route est reconnue glissante, les actions suivantes, separees 
ou en combinaison, sont decidees au niveau du calculateur de 
la transmission: 

a) basculement en mode dit « neige » pour le contort et 
10 la securite de conduite. Dans ce mode, seuls des rapports plus 

eleves sont disponibles pour la transmission, qui transmet 
alors un couple plus modere aux roues, les empechant de 
patiner. 

b) allumage du temoin « neige » s'il est disponible, ce 
15 qui permet d'alerter le conducteur sur I'etat glissant de la 

route; 

c) suppression de la fonction de « retrogradage anticipe 
lors des freinages », si elle est disponible dans le calculateur, 
ce qui permet de limiter le frein moteur, et par consequent, le 

20 couple de freinage aux roues, pour des raisons de securite, 
comme le fait d'eviter le blocage. 

On se refere a la figure 2 pour une description plus 
detaillee de I'obtention de I'etat de sortie du compteur de 
reconnaissance (en 2) et de son utilisation pour determiner le 

25 caractere glissant ou non de la route. 

On a porte dans cette figure, en abscisse le temps, et 
en ordonnee, la valeur du compteur de reconnaissance de 
route glissante, en fonction du temps. En partant d'une valeur 
initiale donnee, par exemple une valeur maximale de 255, 

30 correspondant a un codage sur 8 bits de la valeur du 
compteur, on determine la valeur instantanee du compteur de 
reconnaissance de la maniere suivante: 



2772865 

8 

- lorsque I'emballement des roues motrices est detecte 
en 4 ou lorsque I'antipatinage ASR en 6 (si disponible sur le 
vehicule) est en cours d'intervention, alors le compteur de 
detection de route glissante est decremente d'un pas 

5 forfaitaire Ax_AE, toutes les 320 ms par exemple; 

- lorsque le blocage des roues motrices est detecte en 
3, ou lorsque I'antiblocage ABS en 5 (si present sur le 
vehicule) est en cours d'intervention, le compteur de 
reconnaissance de route glissante est decremente d'un pas 

10 forfaitaire Ax_AB; 

- lorsqu'il n'y a pas de detection d'emballement et que 
I'ASR est desactive, ou lorsqu'il n'y a pas de detection de 
blocage et que TABS est desactive, alors le compteur de 
reconnaissance de la route glissante est re-incremente avec 

15 un pas note Ax_sortie, signifiant qu'on s'eloigne d'une decision 
de « route glissante ». 

II est a noter que les decrements Ax_AE et Ax_AB 
represented un deplacement en tendance vers une decision 
de « route glissante ». En outre, le fait de prevoir des pas de 

20 decrementation Ax_AE, Ax_AB differents en cas d'emballement 
des roues et en cas de blocage, permet notamment d'obtenir 
une sensibilite differente de la detection de la route glissante 
selon la situation que provoque le conducteur (blocage ou 
emballement). Les valeurs de pas Ax_AE, Ax_AB et Ax_sortie 

25 peuvent aisement etre choisies par I'homme du metier, en 
tenant compte bien entendu de I'echelle de valeurs du 
compteur disponibles, a savoir 256 valeurs dans I'exemple 
decrit. 

En outre, le choix de deux seuils S1.S2 differents pour 
30 I'entree et la sortie de la condition de route glissante, induit un 
effet d'hysteresis, qui permet d'eviter tout phenomene de 
pompage entre deux etats de la transmission automatique. 
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Par ailleurs, on peut tres bien envisager d'avoir des pas 
de decrementation qui sont egalement fonction du style de 
conduite du conducteur, par exemple pour le conducteur qui 
cree plus facilement des emballements et des blocages de 
5 roue, qu'un autre conducteur plus calme, et pour ce dernier, on 
peut rendre la reconnaissance de route glissante moins 
sensible. 

De meme, le pas decrementation Ax_sortie pourrait 
egalement dependre du style de conduite du conducteur pour 

10 ne pas rester en mode « neige » trop longtemps, si le 
conducteur est « sportif ». Le procede de detection de route 
glissante selon I'invention laisse done une place pour des 
reglages individualises, eventuellement de facon adaptative. 

De facon similaire, si une forte descente est detectee, 

15 les risques de blocage des roues sont accrus et on peut dans 
ce cas desensibiliser la reconnaissance de la route glissante 
vis a vis de la detection du blocage des roues, qui est alors 
privilegie. 

On se refere a la figure 3 qui donne les seuils d'entree 
20 et de sortie dans I'etat de route dite glissante. Ainsi, lorsque le 
compteur de reconnaissance d'etat glissant devient 
progressivement inferieur a un premier seuil de detection note 
S1 = Sbr_in, (egalement represents en trait interrompu sur la 
figure 2), alors la route est detectee comme etant glissante, et 
25 on prend par exemple une des mesures (a.b.c) decrites plus 
haut. 

Lorsqu'en partant d'une valeur basse (inferieure a S1) 
le compteur redevient superieur a un second seuil de detection 
note S2 = Sbr_out, alors la route est detectee comme n'etant 
30 plus glissante, et on peut annuler les mesures de securite 
(a,b,c) prises precedemment. L'introduction d'un tel 
phenomene d'hysteresis entre I'entree en S1 et la sortie en S2 
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de I'etat dit glissant, permet d'eviter les phenomenes 
d'oscillations relatifs a la detection, ainsi que de gerer 
independamment I'entree et la sortie dans le mode de 
detection considere. 

5 Comme on I'a vu, le procede de detection de sols 

glissants selon I'invention fait appel notamment a une etape de 
detection de blocage des roues motrices. On va maintenant 
decrire un mode de realisation de ce procede de detection de 
blocage, en relation avec la figure 4, etant entendu que 

10 d'autres procedes de detection de blocage de roues motrices 
peuvent etre envisages sans nuire a la generality du procede 
de detection de sols glissants decrit plus haut. 

Dans la plupart des strategies de gestion des 
changements de rapports en mode automatique, les rapports 

15 sont decides en fonction de la vitesse du vehicule et de la 
charge du moteur. Le plus souvent, ces criteres sont traduits 
sous forme de lois de changement de rapports, commodement 
visualisees dans un plan Vveh / apap, Vveh designant la 
vitesse du vehicule, et apap Tangle d'ouverture de papillon, ou 

20 plus generalement, I'ouverture de I'organe de regulation de 
I'admission du combustible au moteur. 

Ainsi, le conducteur qui roule a une certaine vitesse V, 
sur le rapport N, va lorsqu'il freine par exemple sur un sol a 
faible adherence en provoquant un blocage des roues 

25 motrices, croiser la courbe de retrogradage 12 de la figure 4 
au point B. Ceci genere un retrogradage d'un premier rapport, 
et ainsi de suite jusqu'au blocage complet des roues 
correspondant au point 

C, ou le rapport de 1ere sera engage (pour une boite a 

30 rapports etages), ou bien le rapport minimum (pour une boite a 
rapports continus). Ceci est tres dangereux pour le 
conducteur, car il existe la possibility de generer un ou m§me 
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plusieurs retrogradages intempestifs suite a un blocage des 
roues, notamment a haute vitesse. 

La presente invention a done egalement pour objet de 
corriger ce defaut, en evitant les retrogradages habituellement 

5 entraTnes par la detection du blocage des roues, et en 
permettant au conducteur de repartir sur le « bon » rapport 
lorsque le blocage des roues n'est plus detecte. En plus de la 
securite, cet aspect de I'invention ameliore notablement 
I'agrement de conduite, puisqu'il evite un frein moteur brutal et 

10 une possible perte de controle lors du blocage des roues. 

La detection du blocage des roues repose 
essentiellement sur I'analyse de la derivee d'une grandeur 
caracteristique de la rotation des roues motrices (a partir d'un 
capteur de la vitesse du vehicule ou d'un capteur de vitesse de 

15 turbine de convertisseur de couple) lors des freinages. 

A titre d'exemple, le principe de la detection du blocage 
des roues motrices est base sur I'analyse de la vitesse de 
rotation des roues motrices. Cela permet de gerer 
convenablement les rapports lors des phases de blocage des 

20 roues, et de ne pas retrograder les rapports de facon 
intempestive, notamment a haute vitesse. Cela garantit une 
securite de conduite plus elevee, notamment sur sol glissant 
ou a faible adherence comme decrit precedemment. 

Le tableau 1 suivant represente sous forme de fonction, 

25 le principe de detection du blocage des roues, avec des 
conditions d'entree dans la fonction de detection, des actions 
qui sont decidees en cas de detection de blocage, ainsi que 
les conditions de sortie de la detection du blocage des roues. 



30 
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TABLEAU 1: FONCTION DE DETECTION DU BLOCAGE 
DES ROUES 



Conditions d'entree 


frein actif et dVveh/dt < Seuil_Blocage 
< 0 


Actions 


Imposition du rapport 3 si on est en 
rapport 4, sinon maintien du rapport 
courant « Rapport_Courant » 


Conditions de sortie 


C1: {si frein relache et Vveh < Svv1} 
alors {lancement de temporisation T1} 

C2: {si Vveh > Svv2 ou si 
Rapport_Select > Rapport_Courant} 
alors lancement de temporisation T2 

C3: {T1 terminee} OU {T2 terminee} OU 
{Levier = P,R ou N} OU {« kick-down » 
active} 



On se refere au tableau 1. Selon I'invention, lorsque le 
5 conducteur freine et que les roues se bloquent, ('observation 
de la derivee de la Vitesse du vehicule permet de detecter 
rapidement le blocage des roues motrices, qui correspond a la 
condition dVveh/dt < Seuil_Blocage < 0. Selon le procede de 
detection de blocage des roues, Taction en reponse a la 
10 detection consiste a maintenir le rapport courant, ce qui 
permet de ne pas retrograder tous les rapports (jusqu'au 
premier eventuellement). Simultanement, les conditions 
C1,C2,C3 de sortie de cet etat de maintien du rapport sont 
testees en continu. 
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La condition (C1) permet de sortir de la condition de 
detection du blocage des roues, lorsque le frein est relache, 
puisque dans ce cas il ne peut y avoir de blocage des roues. 
Si pendant un certain temps T1, la vitesse du vehicule reste 
5 inferieure a un seuil SVV1 (seuil minimal calibrable par 
exemple), cela signifie que le vehicule est effectivement a 
I'arret, et la detection du blocage des roues peut cesser. Le 
rapport correspondant a la vitesse nulle sera alors engage. 

Par contre, la condition (C2) permet par exemple, 

10 lorsque le conducteur lache le frein apres un blocage des 
roues, d'attendre que la vitesse reprenne son point de 
fonctionnement « normal » selon les lois de passage de 
rapports, ce qui est gere egalement par une temporisation T2 
(de I'ordre de 300 a 500 ms en pratique). Cela permet au 

15 vehicule de repartir sur le « bon » rapport de transmission, ce 
qui accroTt I'agrement de conduite. 

Les differentes etapes du procede de detection de sols 
glissants selon I'invention pourront etre mises en oeuvre par 
un systeme de gestion electronique des transmissions 

20 automatiques, qui est a la portee de I'homme du metier, 
notamment par adaptation de systemes de gestion existants. 
Ce systeme ne sera de ce fait pas decrit en lui-meme. 

La condition (Rapport_Select > Rapport_courant) 
signifie que, si le rapport qui est propose par les lois de 

25 passage est superieur ou egal au rapport courant, la detection 
du blocage des roues peut cesser. D'autres conditions peuvent 
egalement etre prises en compte comme par exemple, en C3, 
les positions du levier de commande (P,R ou N), ou encore le 
« kick-down » (en terminologie anglo-saxonne), si le 

30 conducteur souhaite retrograder, ce qui est une condition de 
securite. 
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Selon une autre caracteristique du procede de detection 
de blocage, pour determiner la condition d'entree en phase de 
blocage des roues, il est egalement possible d'observer les 
variations d'une grandeur significative de la rotation de la 

5 turbine de convertisseur de couple, en complement ou bien a 
la place de la vitesse du vehicule, a condition toutefois que le 
seuil de blocage soit dependant du rapport courant. 

En definitive, le procede selon I'invention permet de 
detecter les sols glissants et de reagir a cette detection en 

10 imposant a la transmission automatique des conditions de 
fonctionnement aptes a augmenter aussi bien la securite du 
conducteur que I'agrement de conduite. 
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RFVFNDI CATIONS 

1. Procede de detection des sols glissants, destine a 
etre mis en oeuvre dans un vehicule a transmission 

5 automatique, caracterise en ce qu'il comporte des etapes 
consistant a: 

- detecter les conditions de roulage instantanees, a 
I'aide d'au moins un parametre representatif de I'existence ou 
non d'un sol glissant; 

io - a partir de cette detection, generer par comptage une 

valeur representative de 1'evolution des conditions de roulage 
en fonction du temps; 

- comparer ladite valeur a des conditions de reference; 

- en fonction du resultat de ladite comparaison, decider 
15 si les conditions de roulage instantanees correspondent ou 

non a un sol glissant. 

2. Procede selon la revendication 1, caracterise en ce 
que pour detecter les conditions de roulage instantanees, les 
parametres utilises sont d'une part des informations de 

20 detection du blocage des roues motrices, et d'autre part des 
informations de detection de l'emballement des roues motrices 
du vehicule. 

3. Procede selon la revendication 2, caracterise en ce 
que pour generer par comptage une valeur representative de 

25 revolution des conditions de roulage en fonction du temps, on 
decremente une valeur courante d'un premier pas(Ax_AB) a 
chaque detection du blocage des roues motrices, on 
decremente ladite valeur courante d'un second pas (Ax_AE) a 
chaque detection de l'emballement des roues motrices, et on 

30 incremente ladite valeur courante d'un troisieme pas 
(Ax_sortie) en I'absence de blocage ou d'emballement des 
roues. 
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4. Procede selon la revendication 3, caracterise en ce 
lesdites conditions de reference auxquelles on compare la 
valeur representative de 1'evolution des conditions de roulage 
sont constitutes par un seuil inferieur (S1) et a un seuil 

5 superieur (S2), et en ce que Ton decide que le sol est glissant 
lorsque ladite valeur devient superieure au seuil inferieur (S1), 
et que Ton decide que le sol n'est pas glissant lorsque ladite 
valeur devient inferieure au seuil superieur (S1). 

5. Procede selon la revendication 4, caracterise en ce 
10 que le seuil inferieur (S1) et le seuil superieur (S2) sont 

variables dans le temps, et sont fixes en fonction du style de 
conduite du conducteur. 

6. Procede selon la revendication 4 ou la revendication 
5, caracterise en ce que le pas decrementation (Ax_sortie) 

15 est fixe en fonction du style de conduite du conducteur. 

7. Procede selon I'une quelconque des revendications 
precedentes, caracterise en ce que, lorsqu'un sol glissant est 
detecte, on effectue au moins I'une des actions suivantes: 

- basculer la transmission automatique dans un mode 
20 de fonctionnement de securite, assurant la motricite du 

vehicule, notamment le mode dit « neige »; 

- activer a I'egard du conducteur un temoin representatif 
du mode de securite retenu; 

- supprimer la fonction de retrogradage anticipe lors des 
25 freinages, de facon a ne pas retrograder en cas de blocage 

des roues. 

8. Procede selon I'une quelconque des revendications 
precedentes, caracterise en ce que pour detecter une 
condition de blocage des roues motrices, on analyse, lors des 

30 freinages, la derivee d'une grandeur caracteristique de la 
rotation des roues motrices, et on detecte un blocage de roues 
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si le frein est actif et si ladite derivee est negative et inferieure 
a un seuil (Sb) representatif du blocage. 

9. Procede selon la revendication 8, caracterise en ce 
que ladite grandeur caracteristique de la rotation des roues 

5 motrices est la vitesse du vehicule, ou la vitesse de la turbine 
du convertisseur de couple. 

10. Procede selon Tune des revendications 8 ou 9, 
caracterise en ce qu'il comporte les etapes suivantes: 

- (C1): tester si le frein est relache et si la vitesse du 
io vehicule est inferieure a un premier seuil (Svv1), et dans 

I'affirmative, lancer une premiere temporisation (T1); 

- (C2): tester si la vitesse du vehicule est superieure a 
un second seuil (Svv2), ou si le rapport de transmission 
selectionne est superieur ou egal au rapport courant, et dans 

15 I'affirmative, lancer une seconde temporisation (T2); 

- (C3): tester si I'une desdites temporisations (T1,T2) 
est ecoulee, si la transmission automatique est en position P, 
R, ou N, ou si le « kick-down » est active, 

- et si I'une de ces conditions (C1,C2,C3) est realisee, 
20 detecter la fin d'une condition de blocage des roues motrices. 

11. Transmission automatique, caracterisee en ce 
qu'elle met en oeuvre le procede de detection de sol glissant 
et/ou le procede de detection de blocage de roues, selon I'une 
quelconque des revendications precedentes. 

25 12. Vehicule automobile a boite de vitesse automatique 

a rapports etages, caracterise en ce qu'il comporte une 
transmission automatique selon la revendication 11. 
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